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@ Einparkhilfe mit Radsensor 



§7) Es wird eine Schaltungsanordnung zur Bestimmung des 
Abstandes eines Kraftfahrzeuges zu einem Hindernis vorge- 
schlagen, bei der im Nahbereich anstelle einem Urtraschall- 
messung die Abstandsbestimmung durch einen Wegsensor 
erfolgL Oberhalb eines vorgegebenen Grenzwertes wird 
dagegen nach der bekannten UltraschaU-Laufzertrnessung 
der Abstand bestimnrvL In diesem Bereich kann durch 
Vergleich der Signale des Wegsensors mit der Ultraschall- 
messung eine Elchung durchgefOhrt werden und ein Korrek- 
turf aktor fur den Wegsensor gebildet werden. Dieser Korrek- 
turfaktor wird bei der Messung im Nahbereich berucksich- 
tigt, ebenso wie die Kontur des Pahrzeugs. 
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Beschreibung A bstanden nicht mehr erf orderlich ist Diese Schwelle 

kann dynamisch mittels der ABS-Sensoren definiert 
werden. 

Stand der Technik 

5 Zeichnung 
Die Erfindung geht aus von einer Schaltungsanord- 
nung fur ein Kraftfahrzeug mit einem Ultraschallsensor Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung ist in der 
und einer Auswerteschaltung zur Bestimmung des Ab- Zeichnung dargestellt und in der nachfolgenden Be- 
standes eines Kraftfahrzeuges zu einem Hindernis nach schreibung naher eriautert Es zeigen 
der Gattung des Hauptanspruchs. Aus der EP 48 958 Bl io Fig. 1 ein Blockschaltbild der Schaltungsanordnung, 
ist schon eine Schaltungsanordnung zur Ermittlung und Fig. 2 zeigt eine Anordnung an einem Fahrzeug, Fig. 3 
Anzeige der Unterschreitung vorgegebener Mindestab- zeigt ein erstes Diagramm, Fig. 4 zeigt ein zweites Dia- 
stande zwischen einem Fahrzeug und einem Hindernis gramm und Fig. 5 zeigt ein FluBdiagramm. 
bekannt Bei der als Einparkhilfe verwendeten Schal- 
tungsanordnung sendet ein Ultraschallsensor Schallwel- 15 Beschreibung des Ausfiihrungsbeispiels 
len aus und miBt die Laufzeit des von einem Hindernis 

reflektierten Eehos. Bei dieser Anordnung ist die Mes- Das Blockschaltbild der Fig. 1 zeigt eine Auswerte- 
sung des Abstandes zum Hindernis nur bei der Annahe- schaltung 1, die einen Mikrorechner 2 mit einem Pro- 
rung an ein Hindernis bis zu einem gewissen Mindest- grammspeicher 5 aufweist In dem Programmspeicher 5 
wert hinreichend genau, da der Sensor bei sehr gerin- 20 ist ein Steuerprogramm enthalten, das zur MeBwerter- 
gem Abstand zu Hindernissen beispielsweise von der fassung imd Auswertung verwendet wird. Die Auswer- 
StoBstange des Fahrzeuges nicht jede Kontur erfassen teschaltung 1 hat weiterhin einen Fahrzeugkonturspei- 
kann. Dies fQhrt dazu, daB aus Sicherheitsgrfinden bei cher 3 sowie einen MeBkonturspeicher 4, die mit dem 
einem Abstand von etlichen Zentimetern die Messung Mikrorechner 2 verbunden sind. Der Mikrorechner 2 ist 
abgebrochen oder nicht mehr angezeigt wird. In der 25 auch mit einer Anzeige 9 verbunden, auf der Abstands- 
Praxis fOhrt das dazu, daB beim Einparken relativ viel werte angezeigt werden. Der Mikrorechner 2 ist ein- 
Parkplatz verschwendet wird. gangsseitig mit einem oder mehreren Ultraschallsenso- 

ren 6 verbunden. Des weiteren ist einer oder mehrere 
Vorteile der Erfindung Wegsensoren 7 mit dem Mikrorechner verbunden. Die 

30 Wegsensoren sind zweckmaBigerweise an den R&dern 

Die erfindungsgemaBe Schaltungsanordnung mit den oder dem Getriebe des Fahrzeugs angekoppelt Sie ge- 
kennzeichnenden Merkmalen des Hauptanspruchs hat ben digitale oder analoge Signale in Abhangigkeit von 
demgegenQber den VorteU, daB der Abstand zu der der zurQckgelegten Wegstrecke des Fahrzeugs ab. Der 
Fahrzeugkontur mit hinreichender Genauigkeit zu ei- Wegsensor 7 ist beispielsweise mit dem Rad 8 der Hin- 
nem Wert nahe 0 cm erfaBt werden kann. 35 terachse des Fahrzeugs verbunden. Bei Verwendung 

Durch die in den abhangigen Anspruchen aufgefGhr- von analogen Wegsignalen sind zur Anpassung an den 
ten MaBnahmen sind vorteilhafte Weiterbildungen und Mikrorechner 2 entsprechende Analog-/Digital-Wand- 
Verbesserungen der im Hauptanspruch angegebenen ler vorzusehen. Die Ansteuerung des Ultraschallsensors 
Schaltungsanordnung mdglich. Besonders vorteilhaft 6 ist per se beispielsweise aus der EP 48 958 Bl bekannt 
ist, daB die Messung des Abstandes oberhalb eines vor- 40 und muB daher nicht naher eriautert werden. 
gegebenen Grenzwertes durch die Ultraschallmessung Fig. 2 zeigt ein Fahrzeug 10, das den Abstand a zu 
erfolgt Diese Messung ist unabhangig von Lenkbewe- einem Hindernis 11 hat Dieser Abstand wird im Nahbe- 
gungen und erfaBt damit stets den kQrzesten Abstand zu reich vom Mikrorechner 2 uber die Radsensoren 7 an 
einem Hindernis. Unterhalb des vorgegebenen Grenz- den Radern gemessen. Vorteilhaft ist, wenn dieser Sen- 
wertes erfolgt dagegen die Abstandsbestimmung unter 45 sor bereits fur eine andere Baugruppe wie ABS oder fur 
Einbezug der MeBwerte des Wegsensors. den Tachometer vorgesehen ist, so daB kein zusatzlicher 

Durch Vergleich der MeBkontur (» Hinderniskon- Wegsensor verwendet werden muB. Der Rechner 2 ist 
tur) mit der gespeicherten Fahrzeugkontur wird vorteil- mit einer Anzeige 9 verbunden, auf der entweder opti- 
haft der kQrzeste Abstand zu einem Hindernis erfaBt. sche Entf ernungsangaben, Warnhinweise oder akusti- 
Dadurch werden auch am Fahrzeugrand stehende Hin- 50 sche Warnzeichen ausgegeben werden. 
dernisse in die Auswertung mit einbezogen. Besonders Anhand der Fig. 3 bis 5 wird die Funktion der Schal- 
vorteilhaft ist weiter, daB durch die doppelte Messung tungsanordnung naher eriautert Das FluBdiagramm der 
des Abstandes mittels des Ultraschallsensors und den Fig. 5 zeigt einen prinzipiellen Ablauf der Abstandsbe- 
Vergleich mit einer definierten Wegstecke, die durch stimmung. Zunachst erfolgt oberhalb eines vorgegebe- 
den Wegsensor gemessen wird, eine Eichung fur die 55 nen Grenzwertes g die Abstandsmessung zwischen dem 
Abstandsmessung durchf Qhrbar ist Durch einf ache Mit- Fahrzeug 10 und dem Hindernis 1 1 nach dem bekannten 
telwertbildung kann dabei ein Korrekturfaktor gebildet Ultraschall-MeBverfahren. Fig. 5 zeigt in Position 51 die 
werden, der fur den entsprechenden MeBbereich den Erfassung des momentanen Abstands a oder ggf. die 
Abstandswert korrigiert Dabei kann vorteilhaft die Differenz Aa zum vorherigen MeBzyklus. In Position 52 
Korrektur derart ausgefQhrt werden, daB aus Sicher- 60 wird nun gepruft, ob der Abstand a grdBer oder gleich 
heitsgrOnden ein minimaler Abstand bewertet wird dem Grenzwert g ist Ist der Abstand grOBer, dann wird 

Eine vorteilhafte Anwendung der Abstandsmessung der Abstand bzw. die Differenz zur vorherigen Messung 
ist bei einer Parkhilfe gegeben, die als Einparkhilfe oder s bzw. As bestimmt In Position 54 wird die Anderung Aa 
AusparkhUfe yerwendbar jst mit Ais verglichen. Sind diese beiden Werte in etwa 

Vorteilhaft ist weiter, die Anzeige oder die Einpark- 65 gleich groB, dann kann davon ausgegangen werden, daB 
hilfe nur bei kleinen Geschwindigkeiten zu aktivieren. die Abstandsbestimmung richtig ist Dieser erfaBte Ab- 
Bei grdBeren Geschwindigkeiten werden auch grdBere standswert wird dann Qber eine Anzeige 56 akustisch 
Abstande eingehalten, so daB eine Messung yon kurzen oder opdsch direkt oder als Warnsignal ausgegeben. 
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AnschlieBend beginnt der Vorgang wieder in Position 
51 mit der nachsten Messung. 

Werden in Position 54 jedoch unterschiediiche Ab- 
stande gemessen, dann muB zunachst gepriift werden, 
ob Plausibilitatsforderungen erfullt sind. Es kann n£m- 5 
lich vorkommen, daB ein FuBganger in das MeBfeld ge- 
rat und dann das MeBergebnis des UltraschaUsensors 
sehr stark von dem des Wegsensors abweicht In diesem 
Fall hat der Ultraschallsensor die hdhere Prioritat und 
bewertet den Abstand zum FuBganger. 10 

Liegen die beiden MeBwerte jedoch innerhalb eines 
Toleranzbereiches, dann kann durch Ermittlung eines 
Korrekturfaktors K eine Eichung fur die Abstandsmes- 
sung durchgefuhrt werden* In Position 55 wird daher 
der Korrekturfaktor K aus dem Mittelwert der beiden 15 
Abstande Aa und As gebildet und den Mittelwert vom 
Abstand Aa abgezogen. Dieser Korrekturfaktor K wird 
dann sptter fur die Korrektor des Wegstreckensensors 
verwendet 

Befindet sich das Hindernis im Nahbereich des Fahr- 20 
zeuges, was in Position 52 festgestellt wurde, dann wird 
in Position 57 vom MeBergebnis ein korrigierter MeB- 
wert As D gebildet, wobei vom aktuellen Abstand der 
Korrekturwert K subtrahiert wird Die Subtraktion des 
Korrekturwertes vom aktuellen Wert As erscheint sinn- 25 
voll, damit der angezeigte MeBwert kleiner oder hdch- 
stens gleich groB ist wie der tatsachliche Abstand zum 
Hindernis. Dadurch wird sichergestellt, daB keine Kolli- 
sion auftreten kann. Der korrigierte Wert wird auf der 
Anzeige Position 58 angezeigt Danach erfolgt in Posi- 30 
tion 59 eine erneute Messung, diese wird wieder in Posi- 
tion 57 korrigiert und entsprechend in Position 58 ange- 
zeigt Dieses kann sich bis zum Abstand 0 wiederholen. 

Fig. 3 zeigt ein Diagramm, bei dem ein Hindernisbild 
fiber den Abstand a in der Umgebung des Fahrzeuges in 35 
Fahrtrichtung gespeichert ist Man erkennt mehrere 
Hindernisse mit unterschiedlichem Abstand. In Fig. 4 ist 
eine Umgebungskontur des Fahrzeuges dargestellt, die 
der StoBstange des Fahrzeuges entspricht Diese Kon- 
tur ist in dem Speicher 3 gespeichert und wird mit der 40 
gemessenen Kontur, die im Speicher 4 abgelegt ist, ver- 
glichen. Dabei wird bevorzugt der jeweils kfirzeste Ab- 
stand zu der Fahrzeugkontur in Fahrtrichtung erfaBt 
Die Fahrzeugkontur gem&B der Fig. 4 ist f eststehend 
und wird einmal beim Einbau der Einparkhilfe eingege- 45 
ben. Die MeBkontur andert sich laufend in Abhangig- 
keit von den erfaBten Hindernissen. Sie wird beispiels- 
weise bei der Erfassung der Abstande a in Position 51 
ermittel t Da beim Einparken oder Ausparken nur klei- 
ne Geschwindigkeiten gefahren werden, genugt es, 50 
wenn die Abstandsanzeige oder die Abstandsmessung 
nur bis zu einer bestimmten Fahrzeuggeschwindigkeit 
aktiviert wird Sollten dagegen bei grOBeren Geschwin- 
digkeiten auch grdBere AbstSLnde gemessen werden, 
dann empfiehJt es sich, den MeBbereich fur die Anzeige 55 
so zu w&hlen, daB auch grdBere Abstande angezeigt 
werden kdnnen. Fur diesen Fall genQgt es, die Anzeige 
ab einem bestimmten Mindestgeschwindigkeitswert zu 
aktivierea 

60 

Patentansprtiche 

1. Schaltungsanordnung fur ein Kraftfahrzeug mit 
einem Ultraschallsensor, mit einer Auswerteschal- 
tung und mit einer Warnanzeige fQr die Ausgabe es 
des Abstandes des Kraftfahrzeugs zu einem Hin- 
dernis, dadurch gekennzeichnet, daB das Kxaft- 
fahrzeug (10) wenigstens einen Wegsensor (7) auf- 
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weist und daB die Auswerteschaltung (1) Mittel (2, 
3, 4) enthait, mit denen aus den Signalen des Wegs- 
ensors (7) der Abstand (a) im unmittelbaren Nahbe- 
reich des Kraftfahrzeugs (10) bestimmbar ist 

2. Schaltungsanordnung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Mittel (2, 3, 4) ausgebildet 
sind, oberhalb eines vorgegebenen Grenzwertes 
den Abstand durch eine UltraschaJl-Laufzeitmes- 
sung zu bestimmen. 

3. Schaltungsanordnung nach einem der vorherge- 
henden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Mittel (2, 3, 4) ausgebildet sind, innerhalb der 
vorgegebenen MeBgrenze den Abstand (a) durch 
eine Modellrechnung unter Zuhilfenahme der Si- 
gnale des Wegsensors (7) und der Ultraschall-Lauf- 
zeitmessung zu bestimmen. 

4. Schaltungsanordnung nach einem der vorherge- 
henden Ansprflche, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Mittel (2, 3, 4) einen Mikrorechner (2), einen 
Konturspeicher (3) und/oder einen MeBwertspei- 
cher (4) enthalten. 

5. Schakungsanordnung nach Anspruch 4, dadurch 
gekennzeichnet, daB in dem Konturspeicher (3) die 
Fahrzeugkontur gespeichert ist und der Abstand 
des der Fahrzeugkontur am n£chsten liegenden 
Hindernisses bewertbar ist 

6. Schaltungsanordnung nach einem der vorherge- 
henden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Mittel (2, 3, 4) ausgebildet sind, oberhalb des 
Grenzwertes die Abstandswerte des Ultraschall- 
Sensors (6) mit den Wegsignalen des Wegsensors 
(7) zu vergleichen und durch Mittel wertbildung bei- 
de zu eichen, wobei ein Korrekturwert (K) gebildet 
wird, mit dem die nachfolgenden Abstandsmessun- 
gen korrigierbar sind. 

7. Schaltungsanordnung nach Anspruch 6, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Ultraschall-Sensor (6) 
und/oder der Wegsensor (7) bei einem definierten 
Abstand, vorzugsweise 0 cm, eichbar sind. 

8. Schaltungsanordnung nach einem der vorherge- 
henden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB 
sie als Einparkhilfe oder Ausparkhilfe verwendbar 
ist 

9. Schaltungsanordnung nach einem der vorherge- 
henden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Auswerteschaltung oder die Anzeige bei Errei- 
chen einer vorgegebenen Minimal- oder Maximal- 
geschwindigkeit abschaltbar ist 
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